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身体知指導支援メソッドに関する研究
-ヒューマノイド型ロボットの対話的動作生成による-
A supporting method for coaching skills for a coach using programmable humanoid robots











































AHP法 : P の移動目標値を特徴グラフとして出力し，特徴グ
ラフを元に AHP(Analytic Hierarchy Process)を用いて指導者
の動作において重要な関節の順位付けをおこなう [3]．AHP で
求める代替案は指導動作において使用した関節とし，評価基準
は動作を規定する代表的な 4 つのパラメータ (パワー，スピー
ド，リズム，タイミング)とする [4]．


















代替案 右肩 右肘 右手首 右手







範囲 1 範囲 2 範囲 3
第 1クラスター RER，RSP RER，RSP RH，RSR，
RER，RSP
第 2クラスター REY，RWY RH，RSR REY
第 3クラスター RH，RSR， REY，RWY RWY
表 2より，全ての範囲で RERと右肩の y軸回転を表す RSP
は同じクラスターに属している．これより，この二つは関係が
強いといえる．つまり，動きが連動している可能性がある．ま
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